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Блок управления имеет ряд независимых друг от друга регулировочных эле-
ментов не оперативного назначения (R1 – регулирует смещение минимального тока; 
R2 – позволяет регулировать крутизну преобразования; R3 – установка нуля датчика 
положения; R4 – для регулировки крутизны преобразования датчика обратной связи) 
для обеспечения требуемого характера преобразования управляющего воздействия 
для перемещения золотника по заданным параметрам.  
Дополнительно в блоке предусмотрена регулировка частоты переключения 
ШИМ в диапазоне регулировки – от 60 до 400 Гц. Правильный выбор частоты пере-
ключения позволяет снизить значение гистерезиса при каждом конкретном приме-
нении системы управления с привязкой к параметрам рабочих органов. 
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Беспроводная среда постепенно входит в нашу жизнь. Трудность установки ка-
беля – фактор, который дает беспроводной среде неоспоримое преимущество по 
сравнению с проводным соединением. Она может оказаться полезной в любых си-
туациях.  
В данной системе дистанционного контроля микроклимата обмен данными ме-
жду измерительной и диспетчерской частью происходит через радиоканал, органи-
зованный с помощью приемопередатчиков NRF24L01. Данный модуль имеет поряд-
ка 27 регистров настройки, от правильной установки каждого из них зависит 
дальнейшая работоспособность, поэтому были разработаны библиотеки, которые 
значительно ускоряют и упрощают работу с ними. Дальность связи таких приемопе-
редатчиков в условиях прямой видимости составляет до 100 м, в помещении до 30 м. 
Максимальная скорость передачи 2 Мбит/с. 
Система состоит из двух основных блоков (рис. 1): 
1) измерительный; 
2) диспетчерский. 
 
Измерительный 
блок 
Диспетчерский 
блок 
 
Рис. 1. Структурная схема 
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Измерительный блок 
 
Рис. 2. Структурная схема измерительного блока 
Данный блок осуществляет следующие функции:  
– сбор информации с внешних датчиков; 
– предварительная обработка полученных данных; 
– передача обработанной информации в диспетчерскую часть посредством бес-
проводного канала связи. 
К измерительному блоку можно подключить до четырех датчиков, использую-
щих протоколы I2C, 1-wire. Данные, полученные с датчиков, формируются в пакет и 
отправляются на диспетчерский блок. Максимальная длина одного пакета составля-
ет 32 байта. 
Диспетчерский блок 
 
Рис. 3. Структурная схема диспетчерского блока 
Данный блок предназначен для: 
– получения информации с измерительных блоков; 
– итоговой обработки; 
– информирования диспетчера. 
Перед началом работы диспетчерский блок выдает каждому измерительному 
блоку уникальный серийный номер и выделенный канал связи для дальнейшего об-
щения, после составляется таблица с информацией о том, какие блоки подключены, 
какие у них серийные номера, какой канал связи и какие они производят измерения.  
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Каждый диспетчерский блок может обслуживать до шести измерительных бло-
ков, т. е. получать данные от 24 датчиков. Так как связь двунаправленная, то доступ-
на возможность осуществления контроля над какой-нибудь системой или процессом 
на удаленном расстоянии.  
В качестве диспетчерского блока используется одноплатный компьютер 
Raspberry Pi, с установленной на нем операционной системой Linux. Вся приходящая 
информация от измерительных блоков сохраняется на сервере, после чего передает-
ся в глобальную сеть Интернет. 
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Цифровые измерители R, L, C-параметров используют апериодические пере-
ходные процессы в RC- или RL-цепях с начальным уровнем 0U  и асимптотическим 
нулевым уровнем. Интервал времени между началом переходного процесса и мо-
ментом, когда напряжение уменьшается до уровня ,/0 eU  равен постоянной времени 
цепи τ. Постоянная времени активно-емкостной цепи равна RC, а активно-индук- 
тивной L/R. При известном постоянном значении образцового сопротивления R по-
стоянная времени τ прямо пропорциональна измеряемым величинам C или L.  
Такой метод применяют также для измерения конденсаторов и различных фи-
зических величин с помощью емкостных датчиков. 
Используя образцовый резистор R, постоянная времени τ прямо пропорцио-
нальна емкости С. Такой метод используется, например, для измерения расхода топ-
лива в автомобилестроении.  
Структурная схема на рис. 1 обобщает схемы измерителей R, L, C-параметров 
[1, рис. 4.27, 4.28], [2, рис. 11, 12], [3, рис. 8.31]. 
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Рис. 1 
